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Pressa piegatrice comprenaente : " 

- una struttura stazionaria di supporto (11), 

- una prima ed una seconda unita portautensile (12, 13) 
l'una rispetto all'altra fra una posizione aperta ed^ iMia H0 ^" 
posizione chiusa, 

- mezzi attuatori (14) atti a comandare il movimento relativo 
le unita portautensile (12, 13) ed a applicare una forza 
piegatura fra la struttura stazionaria (11) ed almeno una 
dette unita portautensile (12, 13) . 

Almeno una di dette unita portautensile (12, 13) comprende: 

- una struttura di reazione (15) , 

una struttura di precisione (17) destinata a portare 
utensile di piegatura, e 

- mezzi elastici (19) disposti fra la struttura di precisione 
(17) e la struttura di reazione (15) ed atti a consentire un 

della struttura di precisione (17) rispetto alia 



un 



movimento 
struttura 
piegatura . 
(Figura 7) 



di 



reazione 



(15) 



sotto 1'azione del carico di 




DESCRIZIONE dell ' invenzione industriale dal titolo: 
"Pressa piegatrice con trave portautensile 
sostanzialmente indef ormabile" 

di : Alberto ARDUINO, nazionalita italiana, Via 

Villaggio Verde, 51 - 18100 Imperia IM 

Inventore designator Alberto ARDUINO 

Depositata il : 17 Ottobre 2002 
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La presente invenzione riguarda una pressa 
piegatrice secondo il preambolo della rivendicazione 
pnncipale. ^ q 

Una pressa piegatrice di tipo noto e solitamente ^ ^ 

formata da una struttura stazionaria di supporto, m O 

isl I — 

id z: 

due unita portautensili mobili 1 ' una rispetto ^ < 

all'altra fra una posizione aperta ed una posizione 
chiusa, e mezzi attuatori atti a comandare il 
movimento relativo di dette unita portautensili ed a 
applicare una forza di piegatura fra la struttura 
stazionaria di supporto ed almeno una di dette unita 
portautensile . 

Durante le lavorazioni di piegatura, le unita 
portautensili di una pressa piegatrice sono soggette 
a deformazioni di flessione sotto l'azione del 
carico di piegatura. L'ampiezza di tali deformazioni 
dipende dal carico di piegatura e dalla geometria 
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della pressa, in particolare dalla rigidezza e dal 
tipo di vincoli di collegamento fra le unita 
portautensili e la struttura stazionaria di 
supporto. Le def ormazioni delle unita portautensili 
sono la principale causa di imprecisione della 
lavorazione di piegatura. I produttori di presse 
piegatrici hanno dedicato particolare attenzione 
alio sviluppo di sistemi , che consentano di 
controllare la deformazione sotto carico delle unita 
portautensili. Lo scopo di tali sistemi e quello di 



portautensili possono essere classificati secondo 
due categorie: 

1) dispositivi attivi: tali dispositivi prevedono 
l'utilizzo di attuatori anche comandati a 
control lo numerico che producono variazioni 
del profilo deformato di una od entrambe le 
travi portanti gli utensili di piegatura. 

2) dispositivi passivi : la geometria delle unita 
portautensili e progettata in modo da ottenere 
deformazioni simili per forma ed ampiezza su 
entrambe le travi portautensili. 
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minimizzare le dif ferenze tra i prof ili deformati O Q 

delle due unita portautensili. I dispositivi di tipo q Z3 — " 

2: ^ * 

noto per ridurre le imprecisioni di piegatura dovute 

m O 

NJ I — 

alle deformazioni sotto carico delle unita ZD 21 
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In particolare nel campo dei dispositivi 
passivi sono state proposte tavole portautensili 
dotate di sistemi di vincolo che consentono di 
ottimizzare i profili deformati della trave. In 
particolare, sono gia note presse piegatrici nelle 
quali l'unita portautensile inferiore comprende due 
travi di supporto parallele fissate alia struttura 
di supporto stazionaria della pressa ed una trave 
portautensile disposta in posizione centrale tra le 
due travi di supporto e collegata a tali travi di 



saldature, disposti in modo tale che sotto 1'azione 
del carico di piegatura la trave portautensile 
inferiore tende a deformarsi in modo corrispondente 
alia trave portautensile superiore . 

La presente invenzione si prefigge lo scopo di 
fornire una pressa piegatrice che consenta di 
ridurre a valori trascurabili le def ormazioni di 
flessione di una o di entrambe le travi 
portautensile . 

Secondo la presente invenzione, tale scopo viene 
raggiunto da una pressa piegatrice avente le 
caratteristiche formanti oggetto della 

rivendicazione principale. 
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supporto per mezzo di perni rigidi o tramite O Q 
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La presente invenzione prevede di realizzare 
almeno una delle unita portautensili di una pressa 
piegatrice nella forma di un gruppo comprendente : 

una struttura di precisione che rimane 
sostanzialmente indeformata sotto l'azione della$§J 
forza di piegatura, 

- una struttura di reazione che trasferisce la 
forza di piegatura dalla struttura di precisione 
alia struttura di supporto stazionaria della pressa 
piegatrice e che e sostanzialmente libera di 
deformarsi elasticamente sotto l'azione del carico 
ricevuto dalla struttura di precisione, e 

mezzi elastic! che hanno il compito di 
trasferire le forze dalla struttura di precisione 
alia struttura di reazione. 

Un' unita portautensile realizzata secondo la 
presente invenzione consente di ridurre a valori del 
tutto trascurabili le deformazioni della struttura 
di precisione che e destinata a portare l'utensile 
di piegatura. Tali deformazioni possono essere 
agevolmente contenute entro la tolleranza richiesta 
dalla lavorazione di piegatura. Le deformazioni di 
flessione vengono concentrate sulla struttura di 
reazione che ha il compito di sostenere la struttura 
di precisione tramite i mezzi elastici e di 
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trasferire alia struttura di supporto della pressa 
il carico di piegatura. 

Come verra spiegato meglio nel seguito della 
descrizione, le deformazioni della struttura di 
reazione non hanno alcuna influenza sulla precisione 
della lavorazione di piegatura. 

La presente invenzione consente quindi di 
ottenere elevatissime precisioni di piegatura con un 
dimensionamento relativamente leggero delle unita 
portautensili . 

oa >< 

Una forma di realizzazione della presente _ id 

invenzione verra ora descritta dettagliatamente con < ° 

o 3" 

riferimento ai disegni allegati, dati a puro titolo Z yd 

di esempio non limitativo, in cui : ^ P 

- la figura 1 e una vista frontale schematica di < 
una pressa piegatrice secondo la presente 
invenzione , 

- la figura 2 e una sezione schematica secondo 
la linea II-II della figura 1, 

- le figure 3 e 4 sono sezioni che illustrano in 
maggiore scala le parti indicate dalle frecce III e 
IV nella figura 2, 

- la figura 5 e una vista frontale in maggiore 
scala illustrante il dettaglio indicato dalla 
freccia V nella figura 1, 
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- la figura 6 e una vista prospettica schematica 
di un dispositivo elastico di collegamento 
utilizzato nella pressa secondo la presente 
invenzione, e 

la figura 7 e una vista schematica che 
illustra il principio di f unzionamento di un'unita 
portautensile secondo la presente invenzione. 

Con riferimento alle figure 1 e 2, con 10 e 
indicata una pressa piegatrice comprendente una 
struttura stazionaria di supporto formata da due o 
piu robusti montanti 11 con una forma 
sostanzialmente a C. La pressa piegatrice 10 
comprende un'unita portautensile inferiore 12 
fissata ai montanti 11 ed un'unita portautensile 
superiore 13 mobile in direzione verticale rispetto 
all'unita portautensile inferiore 12 fra una 
posizione sollevata ed una posizione abbassata. La 
pressa 10 comprende due o piu attuatori 14 
interposti fra i montanti 11 e l'unita portautensile 
superiore 13. 

Secondo la presente invenzione, almeno una delle 
due unita portautensili 12, 13 comprende una 
struttura di precisione sulla quale e destinato ad 
essere montato un utensile di piegatura e collegata 
tramite mezzi elastici ad una struttura di reazione. 
Dal punto di vista concettuale, la struttura di 



precisione e supportata in modo flottante dalla 
struttura di reazione ed e libera di muoversi 
rispetto alia struttura di reazione sotto l'azione 
del carico di piegatura. Fra la struttura di 
precisione e la struttura di reazione non esiste 
nessun vincolo se non quello costituito dai mezzi 
elastici che hanno il compito di permettere il 
movimento relativo fra la struttura di precisione e 
la struttura di reazione e di trasferire la forza di 
piegatura dalla struttura di precisione alia 
struttura di reazione. 

Una forma di realizzazione concreta della 
presente invenzione e schematicamente rappresentata 
nelle figure 3 e 4. Nelle figure e illustrato il 
caso in cui entrambe le unita portautensili 12, 13 
comprendono una struttura di precisione ed una 
struttura di reazione, con mezzi elastici interposti 
fra tali strutture, ma e anche possibile realizzare 
una pressa piegatrice in cui una soltanto delle 
unita portautensili 12 o 13 e realizzata in questo 
modo . 

Con riferimento alle figure 3 e 4, ciascuna 
unita portautensile 12, 13 comprende una struttura 
di reazione includente due travi 15 parallele e 
distanziate fra loro. Nel caso dell' unita 
portautensile inferiore 12, le travi 15 formanti la 
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struttura di reazione sono fissate alia struttura di 
supporto stazionaria 11. Tale fissaggio pud essere 
effettuato tramite saldatura, incastro oppure 
mediante viti. Nel caso dell'unita portautensile 
superiore 13 le travi 15 formanti la struttura di 
reazione sono fissate alle parti mobili 16 degli 
attuatori 14. Ciascuna unita portautensile 12, 13 
comprende una struttura di precisione costituita da 
una trave 17 disposta fra le travi 15. Ciascuna 
delle travi 15 e 17 e costituita da una robusta 
lastra metallica di forma generalmente 

parallelepipeda appiattita. La trave 17 e disposta 
sostanzialmente a sandwich fra le travi 15. 

In una variante della presente invenzione, la 
struttura di precisione potrebbe essere costituita 
dalle travi esterne 15 e la struttura di reazione 
dalla trave centrale 17. 

La trave centrale 17 costituente la struttura di 
precisione e munita di mezzi di tipo convenzionale 
(non illustrati) che consentono di fissare un 
utensile di piegatura al bordo esterno 18 della 
trave 17. Generalmente, la trave 17 dell'unita 
portautensile superiore 13 e destinata a portare un 
punzone mentre la trave 17 dell'unita portautensile 
inferiore 12 e destinata a portare una matrice. 
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La trave 17 di ciascuna unita portautensile 12, 
13 e collegata alle due travi laterali 15 unicamente 
tramite mezzi elastici aventi una rigidezza 
stabilita in modo da permettere un movimento 
relativo di ampiezza prestabilita della trave 
centrale 17 rispetto alle travi laterali 15 sotto 
l'azione del carico di piegatura nominale della 
pressa. 

Nella forma di realizzazione pratica illustrata 
a titolo di esempio nelle figure, i mezzi elastici 
che collegano la struttura di precisione 17 alia 
struttura di reazione 15 comprendono una pluralita 
di dispositivi elastici 19 ciascuno dei quali e 
pref eribilmente realizzato come illustrato nelle 
figure da 3 a 6. Ciascun dispositivo elastico 19 
comprende due corpi di forma semicilindrica 2 0 di 
materiale metallico muniti di fori passanti 21 
attraverso cui si estendono rispettivi perni 22 . I 
corpi 20 sono liberi di muoversi rispetto ai perni 
22. Fra le due superfici piane fra loro affacciate 
23 dei corpi semicilindrici sono disposti elementi 
elastici 24 disposti coassialmente ai perni 22. Gli 
elementi elastici 24 sono pref eribilmente costituiti 
da molle a tazza. 

Le travi 15 e 17 sono munite di fori allineati 
25, 26 entro i quali e inserito un rispettivo 



dispositivo elastico 19. Come illustrate nelle 
figure 3 e 4, ciascun dispositivo elastico 19 ha 
porzioni di estremita che impegnano i fori 25 delle 
travi laterali 15 ed una porzione centrale che 
impegna il foro 26 della trave centrale 17. 

Come illustrato nella figura 1, ciascuna unita 
portautensile 12, 13 e munita di una pluralita di 
dispositivi elastici 19 distribuiti lungo la sua 
lunghezza. II numero e la disposizione dei 
dispositivi elastici 19 potra variare in funzione 
delle applicazioni . In particolare, i dispositivi 
elastici 19 potranno essere disposti con distanza 
relativa costante oppure variabile. 

Con riferimento alle figure 3 e 4, quando la 
trave centrale 17 e sottoposta ad un carico in 
direzione verticale, i dispositivi elastici 19 si 
comprimono e trasf eriscono un carico elastico di 
uguale intensita alle travi laterali 15. I perni 22 
di ciascun dispositivo elastico 19 guidano il 
movimento di awicinamento relativo fra i due corpi 
semicilindrici 20 . 

Nella figura 7 e schematicamente rappresentata 
un' unita portautensile secondo la presente 
invenzione soggetta ad una forza di piegatura q 
ugualmente distribuita lungo la lunghezza L della 
trave 17 costituente la struttura di precisione. Le 



travi 15 costituenti la struttura di reazione sono 

state schematicamente rappresentate come una trave 

appoggiata alle estremita. Ciascuno dei dispositivi 

elastici 19 nella rappresentazione di figura 7 e 

rappresentato da una molla in compressione 

sottoposta ad una forza R. La trave 17 sot to 

l'azione del carico q si sposta di una quantita f 

rispetto alia condizione di riposo. La rigidezza di 

un generico dispositivo elastico 19i e indicata con 

Ki. La def ormazione elastica delle travi 15 in ^ x 

corrispondenza del generico dispositivo elastico 19i Q O 

< ^ 

e indicata con d±. O El ~* 

Z ^ ">* 

Le rigidezze k ± dei dispositivi elastici 19 sono 

M I — 

diverse f ra loro e sono determinate in modo che le 3 ^ 



reazioni elastiche R dei singoli dispositivi 
elastici 19 siano uguali fra loro. Pertanto, se si 
indica con n il numero di dispositivi elastici 19 e 
se q e la forza per unita di lunghezza (o carico 
unitario) che agisce sulla trave 17, si avra che: 

n x R = q x L. 
Ciascuno dei dispositivi elastici 19 si comprime 
di una quantita pari ad f - di. Pertanto, la 
reazione elastica R di ciascun dispositivo elastico 
19 sara R = Ki x (f-di) . 
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II calcolo della rigidezza Ki di ciascun 
dispositivo elastico 19 viene effettuato nel modo 
seguente : 

l)si sceglie il numero n dei dispositivi 
elastici 19 e, in funzione del carico nominale 
di piegatura q, si calcola il valore di 
ciascuna reazione elastica R dalla relazione: 



R 



_ qxL 



n 



2) la struttura di reazione 15 si comporta come 
una trave appoggiata alle estremita e soggetta 
a n forze tutte di intensita pari ad R. In 
funzione della forma e delle dimensioni della 
struttura di reazione 15, con un calcolo si 
determinano le singole deformazioni d± in 
corrispondenza di ciascun punto di 
applicazione della forza R; 

3) si impone uno spostamento f della trave di 
precisione 17 tale che f sia maggiore della 
massima deformazione di; il valore f deve 
inoltre essere inferiore alia distanza a 
riposo (in assenza di carico) fra i corpi 
semicilindrici 20 di ciascun dispositivo 
elastico 19. 

4) si ricava la rigidezza di ciascun elemento 
elastico 19 dalla relazione: 
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(f-d) 

La trave di precisione 17 dal punto di vista 
strutturale si comporta come una trave sulla quale 
da un lato agisce un carico unif ormemente 
distribuito q e sull'altro lato agiscono n forze 
uguali fra loro tutte di intensita R. La trave e in 
condizioni di equilibrio quando si verifica la 
relazione n x R = q x L. La struttura di precisione 
17 risulta sostanzialmente indeformata se si 
escludono le piccole deformazioni elastiche fra i 
punti di applicazione delle forze R dovute al carico 
distribuito q. Questa deformazione pud essere 
agevolmente contenuta entro i limiti di tolleranza 
ammessi per le lavorazioni di piegatura. Le 
deformazioni elastiche della struttura di reazione 
15 non influenzano in nessun modo la precisione 
della piegatura. Quindi, le travi 15 costituenti la 
struttura di reazione potranno essere dimensionate 
in modo relativamente leggero dato che queste travi 
possono deformarsi elasticamente anche di quantita 
rilevanti sotto l'azione delle forze di reazione 
elastica n x R. 

La diversa rigidezza dei dispositivi elastici 19 
pud essere ottenuta variando il numero o le 
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dimensioni della molle a tazza 24 di cui e munito 
ciascun dispositivo 19. 

Naturalmente la presente invenzione potra essere 
oggetto di numerose varianti rispetto a quanto 
descritto ed illustrate* senza per questo uscire 
dall'ambito dell ' invenzione . Ad esempio, per ragioni 
tecnologiche o costruttive potrebbe essere 
necessario disporre i dispositivi elastici 19 a 
distanze relative non costanti. In tal caso vi 
saranno delle differenze di def ormazione sui singoli 
tratti della trave di precisione ma si rispetta 
comunque la condizione che i punti di vincolo si 
spostano tutti nella stessa quantita f mediante 
1' opportuno ridimensionamento delle rigidezze Ki . 
Infatti, con distanze non uguali fra i dispositivi 
19, le reazioni elastiche R± sono diverse nei 
diversi punti di vincolo. II procedimento di calcolo 
si sviluppera come segue: 

1) si decide il numero di vincoli, la distanza 
fra di essi e si calcola il valore di ciascuna 
reazione Ri; 

2) si applicano le reazioni R± sulla trave di 
reazione e si calcolano gli spostamenti d± in 
corrispondenza in ciascun punto di 
applicazione delle forze Ri, 
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3) si impone uno spostamento costante f della 
trave di precisione tale che f sia maggiore 
della massima def ormazione di : f > d^* 

4) si ricava la rigidezza di ciascun elemento 
elastico dalla relazione: 



>5 



(f-d) 

Occorre notare che se la distanza fra i 

dispositivi elastici 19 non e costante si hanno 

variazioni della f lessione massima della trave di O o 

< ° 

precisione se la rigidezza della trave di precisione >r — 

e costante lungo la lunghezza. E' possibile ottenere ^ 

M O 

f lessioni della trave di precisione uguali sulle 3 ^ 

ca < 

campate di diver sa lunghezza variando opportunamente 
la rigidezza della trave lungo la sua direzione 
longitudinale . 
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RIVENDICAZIONI 



1. Pressa piegatrice comprendente : 

- una struttura stazionaria di supporto (11) , 

- una prima ed una seconda unita portautensile 
(12, 13) mobili 1 ' una rispetto all'altra fra una 
posizione aperta ed una posizione chiusa, 

- mezzi attuatori (14) atti a comandare il 
movimento relativo tra le unita portautensili (12, 
13) ed a applicare una forza di piegatura fra la 
struttura stazionaria (11) ed almeno una di dette 
unita portautensile (12, 13), 

caratterizzata dal fatto che almeno una di dette 
unita portautensile (12, 13) comprende : 

- una struttura di reazione (15) , 

- una struttura di precisione (17) destinata a 
portare un utensile di piegatura, e 

- mezzi elastic! (19) disposti fra la struttura 
di precisione (17) e la struttura di reazione (15) 
ed atti a consentire un movimento della struttura di 
precisione (17) rispetto alia struttura di reazione 
(15) sotto l'azione del carico di piegatura. 

2 . Pressa piegatrice secondo la rivendicazione 
1/ caratterizzata dal fatto che detta unita 
portautensile (12, 13) comprende una pluralita di 
dispositivi elastici (19) distribuiti lungo la sua 
lunghezza. 




*Q is 
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3. Pressa piegatrice secondo la rivendicazione 
2, caratterizzata dal fatto che detti dispositivi 
elastici (19) hanno rigidezze (Ki) diverse fra loro. 

4. Pressa piegatrice secondo la rivendicazione 
1, caratterizzata dal fatto che detta unita 
portautensile (12, 13) comprende una coppia di travi 
laterali (15) fra le quali e disposta una trave 
centrale (17) . 

5. Pressa piegatrice secondo la rivendicazione ^ 
4, caratterizzata dal fatto che la trave centrale 

(17) e collegata alle travi laterali (15) tramite : 3 Zj -h 

Z ">* 

una pluralita di dispositivi elastici (19) ciascuno 

m O 
m i — 

dei quali comprende due corpi (20) mobili l'uno 2^ 



rispetto all'altro e fra i quali sono disposti 
elementi elastici (24) . 

6. Pressa piegatrice secondo la rivendicazione 

5 , caratterizzata dal fatto che ciascuno di detti 
dispositivi elastici (19) comprende due corpi di 
forma semicilindrica con rispettive superfici (23) 
affacciate fra loro e collegati fra loro da perni di 
guida (22) . 

7. Pressa piegatrice secondo la rivendicazione 

6 , caratterizzata dal fatto che detti elementi 
elastici (24) sono disposti coassialmente a detti 
perni di guida (22) . 
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8. Pressa piegatrice secondo la rivendicazione 

7, caratterizzata dal fatto che detti elementi 
elastici comprendono una pluralita di molle a tazza 
(24) . 

9. Pressa piegatrice secondo la rivendicazione 

8, caratterizzata dal fatto che ciascuno di detti 
dispositivi elastici (19) ha porzioni di estremita 
che impegnano due fori allineati (25) di dette travi 
laterali (15) ed una porzione centrale che impegna 
un foro (26) di detta trave centrale (17) . 
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